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Disposittf de deplacement motorise, par example pour monter et descendre des escaliers. 



@ L'Inventlon conceme d'une fa^on g^ndrale les dispositifs 
motorist, pour fouteuils d'handlcapds ou analogues, per- 
mettant notamment la nnont^e et la descente des escalliers, 
le franchissement de bordures de trottoirs, etc Selon 
I'Invention, un essieu porta d chacune de ses deux extr^mi- 
X6s une platine (14) supportant trots roues (13): Les platines 
(14) peuvent 6tre entrain^es en rotation par des premiers 
moyens moteurs. tandis que les roues (13) de chaque platine 
(14) peuvent etre entrainees de fa^on totalement ind6pen- 
dante par des seconds moyens moteurs. pour ainsi grande- 
ment fadliter la mont^e et la descente d'escaliers. Sont 
^gaiement dScrits .des moyens (18) asservis de stabilisation 
de rinclinaison qui commandant les premiers et seconds 

moyens moteurs pour faciliter \e maintien dutiisposttfff en- 

^quilibre de fa^on autonome. 

Application aux fauteuils d'handicapes motorists destines 
d monter et k descendre des escaliers avec une grande 
security. 
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La presence invention conccrne d'une fa^on gfin^raU les 
engins de transport, et en particulier ua dispositif de 
d^placement motoris|g agenc^ pour ficre install^ sur tout type de 
v^hicule ou de receptacle pour des personnes ou des objets, en 
5 particulier sur un fauteuil pour invalides, handicap's, etc. 

L'invention concerne plus sp'ciCiquement un fauteuil 
roulant. motorist pour handicaps apte 3 nionter et descendre les 
escaliers, 3 franchir les bordures de trottoirs, etc-, ce fauteuil 
pouvant etre utilise par l*handicap6 sans l*assistance d'un accom- 
10 pagnateur. 

Le brevet de Module Industriel Italien d'pos' le 20 
novembre 1981 sous le num'ro d 'enregis trement 5071B/81 et la 
demande de. Brevet .francais N"" 82 04314 d'poe'e le 15 mars 1982 
decrivent des dispositi^f s • de id'placement qui comprennent un 

15 essieu, mont' sur paliers, d chaque extr'mit' duquel est prfivu un 
ensemble de roulement comprenant. un certain nombre de roues, le 
plus souvent au nombre de trois, leur centre respectif dgfinissa.nt 
un triangle Equilateral, Les axes de pivotement des trois roues, 
months fous, sent rendus solidaires grflce 3 des armatures 

20 appropriees, Ainsi, en entratnant l*essieu en rotation, un tel 
dispositif de d'placement facilite dans une certaine mesure la 
montee et la descente des escaliers, le franchisaement des bor- 
dures de trottoirs, etc* 

Cependant, la manoeuvre de ces dispositifs demeure 

25 delicate, necessite la presence d'un accompagnateur et.exige de sa 
-part une attention particulifirc. En effet, ce dernier doit 
toujours veiller, tant 5 la mbntee qu'ft la descente des escaliers, 
a tirer l*ensemble vers lui de manifire d ce que, sur chaque 
ensemble de roulement, celle parmi les trois roues qui vient buter 

30 contre la marche immediatement superieure (ou. inferieure) pour 
aider son f ranchissement vienne s'appliquer contre la contre- 
marche. En effet, si cette condition n'est pas remplie, il existe 
un risque que, I'essieu continuant sa rotation, cette roue d'passe 
la position d*equilibre et ne puisse prendre appui sur la marche 
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sup^rieure, pour ainsi retomber sur la marche de depart. La 
eecousde encratn^e par une telle re'tombfie peut dans certain cas 
dfis^quilibrer 1 * u t i lisa teur , avec un grand risque de chute. 

La pr^sente invention vise d pallier ces inconv^nients 
5 de I'art antfirieur et d proposer un dispositiC de dfiplacenent qui 
facilite grandement le d^placement de charges lourdes dans des 

escaliers, etc. 

Un autre objet de la pr6sente invention est de proposer 
un dispositif de d^pLacement dont la s^curitg soit sensiblement 
10 accrue et qui, dans le cas d'un fauteuil pour handicapfis, soit 
utilisable sans accompagna teur . 

A cec effet la pr^sente invention pr^voit un dispositif 
de d^placement motorist, du type comprenanc un chassis ^quip^ pour 
recevoir une personne ou un objet 3 transporter,- et un essieu 
15 raont^ pivotant sur le chassis dans la region infSrieure de celui- 
ci, I'essieu comportant, fixfi ^ chacune de ses extrfimitfis, un 
moyen d'armature qui supporte en pivotement au moins trois roues, 
des premiers moyens moteurs r^versibles agenc€s pour entratner 
1 'essieu en rotation, et des seconds moyens moteurs rfiversibles 
20 pour s^lectivement entratner les roues en rotation indgpendamment 
de la rotation dudit essieu, caract6ris€ en ce que les premiers 
moyens moteurs entratnent les moyens d 'armature par I'interm^- 
diaire d*arbres ext^rieurs creux solidaires desdits moyens 
d 'armature, et en ce que les seconds moyens moteurs entratnent 
25 lesdites roues par 1 • interm^diaire d'arbres intfirieurs qui sont 
coaxiaux et re^us pivotants dans les arbres ext^ricurs. 

L'invention sera mieux comprise S la lecture de la 
description dgtailUe suivantc d'un mode de realisation par- 
ticulier de celle-ci,. donnfie 3 titrc d'exemple et faite en 
30 reference aux dessins annexes, sur lesquels : 

la figure 1 est une vue schfimatique en perspective glo- 
bale d'un dispositif de dfiplacement motorist selon la pr^sente 
invention ; 

la figure 2 est une vue de face en coupe partielle d'une 
35 partie de dispositif de la figure 1, 
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la figure J-^st une vuc de cOt^ de la partie du disposi- 
cif representee eur la figure 2, 

la figure 4 est une vue de cOt^ schematique destin^e d 
iUustrer le f onctionnement du dispositif de deplacement , 
5 la figure 5 esc une vue sch^matique en perspective d'un 

moyen annexe pr^vu dans le dispositif des figures 1 3 4, et 

les figures 6A 3 6E repr^sentent crfis schema tiquement 
des etapes successives de progression du dispositif selon 
I'invenCion dans un escalier* 
0 En reference aux dessins, ec en particulier aux figures 

1 a 3, un dispositif de deplacement motorise selon I'invention est 
monce, dans le present exeraple, sur le chassis 10 d'un fauteuil 
roulant pour handicapes, invalides, etc. 

Le dispositif comprend, au dessous du bflti 10 et respec- 
5 tivement dans les deux regions laterales de celui-ci, deux 
ensembles de roulement 3 trois roues, globalement indiques en 12, 
qui comprennent chacun trois roues 13 montees pivotantes sur des 
pUtines de support triangulaires associees lA, les axes de pivo- 
temenc 16 desdites roues 13 craversanc les platines triangulaires 
20 dans la region des sommets de celles-ci. En reference parciculifire 
a la figure 2, sur laquelle n'est reprfisente d des fins de simpli- 
fication qu'un seul ensemble de roulement (I'autre ensemble de 
roulement etanc bien entcndu symfitrique du premier par rapport d 
I'axe longitudinal central du fauteuil), on peut observer que cha- 
25 que platine est constituee de deux plaques parallSles verticales 
lAa, 14b en forme de triangle equilateral qui s»etendent de part 
et d'autre des trois roues 12 associees et entre lesquelles 
s'etendent horizontalemenc les axes 16 desdites roues. On peut 
noter ici que les axes 16 assurent, outre le montage pivotant des 
30 roues 13, la solidarisation des deux plaques 14a, 14b. 

Le dispositif comprend en outre des moyens d'entratne- 
ment en- rotation pour chaque platine. Comme le montre en par- 
ticulier la figure 2, les moyens d 'entratnement en rotation de la 
platine 14 comprennent un premier arbre 18 qui est fixe par son 
35 extremite de droite sensiblement au centre de la plaque interieure 
14a de la platine, par tout moyen approprie eel que soudage, etc. 
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A des fins expliqu^es plus loin", I'arbre 18 est creux. Cec arbre 
18 est regu pivotant dans un palier appropri^ 20 pr^vu ^ 
I*excr€raic$ int^rieure des deux monCants de support 22 fix^s par 
leurs extr^niit^s suplrieures dans la region inf^rieure du bati 10, 
5 Les moyens d 'entratnement en rotation de la platine comprennent en 
outre une roue denc^e 24 solidaire de Parbre 18 qui engrfine avec 
une vis sans fin cangentielle menante 26 solidaire du bdti* Comme 
on le verra plus loin, la vis sans fin 26 peut €tre entratn^e par 
des moyens moteurs appropri^s d moteur ^lectrique (non repr£- 

10 sent^s), pour ainsi faire tourner la placine lA dans un sens ou 
dans I'autre. Bien entendu, un disposicif d *encratnement: similaire 
entrain^ par la mfime source motrice et en synchronisme avec le 
premier est pr^vu de l*autre cOt^ pour la seconde placine (non 
reprfisentfie) . On peut noter ici que la transmission 1 roue dent^e 

15 et vis sans fin d^crite ci-dessus est du type 3 vis sans fin 
menante, c'est-a-dire que seule la vis sans fin esc apte ^ 
encratner la roue dent^e, cette derni^re ne pouvant pas trans- 
meccre ^ la vis sans fin une rocacion telle que celle qu'elle 
pourraic prendre de fa^on auconome (par exemple, lors de la 

20 descence d*un escalier, d des fins Evidences de s^curic^). 

Le disposicif de d^placement selon le present mode de 
realisation de l*invencion comprend en outre des moyens 
d ^enCratnemenC en rotation des roues 13. Ces moyens comprennent un 
second arbre rocacif 30a qui est re9U 1 rotation libre a 

25 I'int^ricur du premier arbre 18, et coaxial avec lui. L'extr^mit^ 
de droite. de I'arbre 30a (figure 2) d^borde vers la droite au deU 
de la plaque int^rieure 14a de la platine 14, et est solidaire 
d'une roue dent^e menante 32. La roue dent^e 32 engrfine avec trois 
roues dent^es menses 34, toutes de mfime diamfitre, qui sont respec- 

30 civemenC monC^es sur les axes de . rotation 16 des roues 13 et qui 
sent solidaires en rotation de ceux-ci. L*arbre 30a est apte d 
ecre encratn^ en rotation dans un sens ou dans I'autre par son 
. extr^mic^ de gauche, d la sortie d'un m^caaisme d diff^rentiel 
36 d^crit ci-aprfis. Des moyens d 'entratnement analogues sont 

35 prfivus pour les crois roues de I'autre ensemble de roulemerit du 
dispositif, non visible sur la figure 2. 
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11 esc ainsi possible, 2 I'aide de ces seconds n>oyens 
d'entratnement, de metcre en rotation les crois roues 13 de chaque 
^ Ensemble de roulement selon un mouvement homocinetique, dans un 
sens comme dans 1' autre. 
5 En reference & la figure 4, on peut dSja dficrire 

8ch6n.atiquemenc le f onct ionnement du dispositif de dgplacemcnt tel 
que partiellement d^crit jusqu'ici. Si le dispositif de dfiplace- 
ment est utilise pour la montge d'un escalier, dent deux marches 
successives ont leurs girons AOs et 40b sfiparfis par une contre- 
10 marche £.ensible«enc verticale 42. La platine 14 est alors 
entratn«e en rotation dans le sens des aiguilles d'une montre sur 
la figure (fUche 44), et ce de fagon classique. Simultanfiment, 
les seconds aoyens d 'entratnement sont commandgs pour faire 
tourner les trois roues 13 ggalement dans le sens des aiguilles 
15 d-une montre (fWche 46), c'est-a-dire que I'arbre int^rieur 30a 
sera entratn^ dans le sens inverse de celui de I'arbre extfirieur 
18, du fait de I'inversion du sens de rotation au niveau de la 
crlnsmission entre les roues dentfies 32. 34. Un tel couple moteur 
exercS sur les roues 13 permet avantageusement de plaquer la roue, 
20 indiquee en 13a sur la figure 4 et dite "roue d'appui", autour de 
laquelle est effectu€ le pivotement de la platine 14 qui esc a 
1-origine de la montfie sur la marche supfirieure, contre la contre- 
marche 42, pour ainsi stabiliser cette roue 13a en assurant son 
maintien en place fenne dans le coin dgfini par la marche 
25 infgrieure 40a et la contre-marche 42. La rotation imprim^e aux 
roues 13 permet figalement 3 la roue sup€rieure, indiqu6e en. 13b, 
d'accrocher avec plus de sgcuritS le bord de la marche immfidiate- 
ment supfirieure 40b, pour ainsi favoriser encore le gravissement. 

Les vitesses de rotation et couples moteurs exercfis 
30 respectivement sur les platines 14 et sur les roues 13 peuvent 
comme on I'a dit, fitre totalement ind€pendants I'un de I'autre ; 
on pourra cependant, dans une version simplififie, prfivoir des, 
rooyens de transmission uniques pour les platines et les roues. 

Lors de I'utilisation du dispositif de dgplacement de 
35 I'invention dans un escalier droit, les roues 13 doivenC etre 
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entratn^es en rotation aensiblement i la mCne vitesse, tout au 
moina lors de la phaae de roulemenc sur le giron' cntrc deux 
montfies de marches eucceaaives, afin que les rouea d'appui (roue 
13a sur la figure A) viennent aimultanfiraent en butfie centre la 
.5 contre-marche « avant la montfie de la marche suivante. Cependant, 
pour des escaliers en colimagon, il eat ngceaaaire. lora de ce 
roulemenc sur le giron, de faire tourner les roues de I'enaemble 
de rouWnt exc^rieur (le plua ^loigag de la rampe) a une vitesee 
supfirieure a celle des roues de l-ensemble de roulen.ent intfirieur. 
10 Dans un cas extreme, il est .erne possible que la vitesse dea roues 
intfirieures soit nulle. 

A cet effet, et de nouveau en rfifgrence i la figure 2, 
le dispositif de dfiplacement de I'invention comprend en outre des 
moyens de transmission de type diffgrentiel pour 1 'entratnement 
15 des roues 13. Plus prficisfiment, chacun des arbres 30a, 30b qui 
transoettent le couple I leur groupe de roues associg s6 termine a • 
son extr^mitfi intgrieure par un pignon planfitaire respect ivement 
50a, 50b. Les pignons plan^taires 50a, 50b engrfinent avec un 
pignon satellite 52 qui est mont^ fou sur un axe 5A solidaire 
d'une cage 56. La cage 56 comporte une couronne dentfie 58 qui 
regoit le couple moteur d'un pignon d'actaque 60 lui-n.eme entrain^ 
par les moyena a moteur glectrique associgs a des accumulateurs 
approprigs (non repr£sent£s) . 

Les moyens de transmission 3 difffirentiel comprennent en 
25 outre, months de Ugon approprifie mais non illustrfie, sur les 
montants 22 qui portent les paliers 20, deux 61ectro-f reins, 
schfimatiquement indiqugs en 62a, 62b, respectivment associfis a«x 
arbres 30a, 30b d 'entratnement des roues 13, De fa^on .prgfgrfie, 
les eiectro-f reins 62a, 62b sont du type 4 presence de tension, 
30 c'est-a-dire qu'ils ne sont actifs que lorsqu-une tension 
Slectrique est prfisente 3 leurs bornes. Selon le cas.'l.un ou 
1 'autre des ^leccro-f reins, plus pr6cisfin>ent celui qui se trouve 
du cotfi intfirieur d'un escalier en colima^on. est utilise lors de 
la montfie ou de la descente d'un tel escalier pour bloquer la 
35 rotation des roues 13 de I'ensemble de roulement 12 associg. II 
devient ainsi possible d'utiliser avec sficuritfi, sana risque, de 
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d^scabilisacion lat^rale, un eel disposicif de d^placement dans 
des escaliers en coUma^on, ou plus g^n^raleraent tournants, les 
roues int^rieures ^tanc, S I'aide de P d lectro-f rein associfi, 
mises en actence juequ^S ce que Penseoble de roulement exCfirieur, 
5 apr^s avoir rouU sur une distance appropri^e sur le giron, soit 
pret 5 gravir (ou I descendre) la marche suivante, sa roue 
-porteuse" ^canc alors convenablement en but^e dans le coin (voir 
plus haut ) . 

Un tel sys.terae de transmission A differential pourra 
10 avantageusement fitre utilise pour le conCrOle de la direction de 
dgplacement de 1 'ensemble sur un plan horizontal (platines 
bloqu^es), un ra lent issemcnt ou un arrfit command^ de la rotation 
de I'un des groupes de roues 13 permectant de faire tourner 
I'enserable ^quip^ du dispositif de d^placement de l»invention vers 
15 la gauche ou vers la droite, ou encore de le faire pivoter sur 
lui— mfime . 

Par ailleurs, on pourra prfivoir un troisUme glectro- 
frein (non reprgscntg) qui sera monU sur la cage tournante du 
diff«renciel et agenc6 pour bloquer la rotation du pignon 
20 satellite 52, afin d'obtenir une rotation parf aitement 
homocingtique des deux ensembles de roues, notanunent pour un 
dgplacement du dispositif strictement en ligne droite et dans le 
but d'Sviter tout patinage des roues 13. 

On pourra prfivoir, comme on le verra plus en detail par 
25 la suite, des moyens glectroniques de commande, de. coordination et 
d'asservissement des divers mouvements du dispositif de 
1 'invention lors de ses dgplacements en montfie et en descente 
d 'escaliers, ainsi que sur terrain plat. 

Le dispositif de dfiplacement de I'invention comprend en 
3a outre des moyens de detection et de conrmande de I'inclinaison de 
la charge dgplacfie. II est souhaitable, a des fins de sficuritfi, 
notamment lorsque le chassis 10 sur Icquel est montfi le dispositif 
est €quip6 d'un fauteuil, et qu'il s'agit done de transporter des" 
personnes handicapfis, invalides, etc., d'gviter tout basculement 
.35 intempestif de 1 'ensemble, notamment lors des operations de montge 
et de descente d 'escaliers, au cours desquelles les points d'appui 
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diaponibles eonc plus r^duits et moins "fiables** que lors d*un 
dfiplacemenc sur Lerrain plat. 

En reference d .la figure 5, les moyens de detection 
d * inc linaison 68 cotnprennenc , en un emplacement approprig du 
5 chassis 10 qui depend du type de transport associ^ au dispositif 
de dfiplacement, un disque 70 qui s'^tend sensiblement ver- 
cicalemenc ec qui est nont^ fou sur un axe horizontal 72 passant 
par son centre et £ix6 au chassis. Le disque possdde dans sa 
region in£€rieure un contrepoids 7A, de telle sorte qu*il est apte 

10 a tenir lieu de r^f^rence de verticalit^, Les moyens de detection 
d 'inclinaison comprennent en outre un systdme optique qui esc 
constitu^, dans le present mode de realisation, d*une source lumi- 
neuse 76, telle qu*une diode ^ lec t roluminescente , d'une fence 
oblongue 78 fonn^e sensiblement horizonta lement dans la region 

15 sup^rieure du disque 70 diam€ tra lement oppos^e au contrepoids 74, 
et de deux photod^tecteurs 80, tels que des cellules photo- 
SLectriques ^ semi-conducteurs, qui sont disposes dans Paligne- 
ment de la source lumineuse 76. L'ensemble constitu^ de la source 
lumineuse 76 et des photod^tecteurs 82 est mont^ sur un ^trier 

20 (non repr£sent€) dont la position autour du disque 70 est 
r^glable. 

II est ainsi possible de disposer, en sortie du 
d^tecteur 68 d^crit ci-dessus, des signaux ^lectriques qui sont 
repr^sentatif s des variations d*inclinaison du chassis par rapport 

25 3 une orientation de reference (qui sera le plus souvent 
I 'orientation d*^quilibre, dans laquelle le centre de gravity de 
I 'ensemble transports est aligns vert icalemenc avec I'essieu du 
dispositif de d^placement) • Par exemple, le syst^me optique pourra 
6tre congu de telle sorte que, lorsque 1 ' inc linaison est correcte, 

30 les deux photodStecteurs soient SclairSs avec .la m6me intensity 
et, lorsque I * inclinaison varie dans un sens ou dans l*autre, l*un 
des deux photodStecteurs re^oive une intensitiS lumineuse moindre, 
au profit'de l*autre. Afin d'6viter I'action de lumidres parasi- 
tes, on montera' de prSfSrence le syst^me optique dans une bolte 

35 obscure appropriSe (non representee). 
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Les inoyens de contrOle asservi de 1' inclinaison compren- 

■ nent en outre, de mani&re non iUustrfie, des n,oyens de commande 

■ des ensembles n-.oCeurs ec de transmission des pUtines lA, qui 
. regoivent les signaux fournis par le dfitecteur 68., En effet. si la 

5 Vitesse angulaire des roues est sup^rieure 3 la vicesse angulaire 
des pUtines. le chassis a tendance 3 chuter vers I'avant ou vers 
I'arrifire (selon le sens de rotation), et rficiproquement, et il 
ainsi possible, par un tel asservissen.ent, de co^penser Us 
variations d'inclinaison du chassis par des actions immfidiates au 
10 niveau de la con.ande de la rotation des roues et des platines. 
L'ensemble pourra done fitre maintenu, par ces actions in«n6diates 
et de faible an>plitude qui seront superpos^es aux moovenients pour 
la .onc.e et la descente des escaliers. i une inclinaison sen- 

siblement constante. 

Les aoyens 68 de detection des variations de I'incli- 
naison du dispositif autour de son point d'^quiUbre pourront etre 
constitu^s de tout autre dispositif. tel qu'un syst^.e opt.que 
comportant non plus deux, mais une rampe de photod. tecteurs , ou 
encore un systfime 2 jauge de contrainte. 
20 Les figures 6A et 6E, dans cet ordre, sont destinies a 

iUustrer des Stapes successives du f onctionnement du dispositif 
lors de la mont^e d'un escalier en relation avec les flfiches en 
crait plein iUustrant des sens de rotation. Ces figures, dans 
1. ordre de la figure 6E 8 la figure 6A, sont ggalement destinfies 3 
25 iUustrer le f onctionnement du dispositif lors de la descente d'un 
escalier en relation avec les fUches en poincilUs qui indiquent 
des sens de rotation et/ou de soUicitatibn. 

A la montfie, une premifire ,tftape est illustr«e.,en figure 
6A. Le dispositif repose par ses deux roues I3a et 13c (et les 
30 roues symfitriques non representees) sur le giron 40a d'une marche. 
Les roues tournent dans le sens des aiguilles d'une montre jusqu-a 
ce que la roue "avanf 13a vienne buter centre la contre-arche 42 
(figure 6B) et alors les roues se bloquent, leur moteur d'entrat- 
nement continuant 3 appliquer un couple. 
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A ce moment le moteur d ' encratnement • des platines est 
mis en route, tandis que le moteur de roues est maincenu en action 
■ male avec une force ^lectromotr ice r^duice pour que la roue 13a 
reste en but^e (notamraent dans le cas oCl Pescalier pr^sente une 
5 pente tendant d provoquer le recul du disposicif) sans entratner 
un ^chauffement excessif du moteur de roues. Lea roues passent 
alors de la position de la figure 6B A celle de la figure 6C dans 
laquelle la roue 13b vienc reposer sur le giron 40b de la marche 
suivance. 

10 La figure 6D repr^sente une ^tape ult^rieure au cours de 

laquelle le dispositif s'^l^ve sur le giron 40b en prenant appui 
sur la roue 13b| les deux moteurs ^tant entratn^s. Une fois que le 
dispositif repose par ses deux roues 13b et 13a sur le giron 40b} 
on est revenuy comme le montre la figure 6E d I'^tat repr^sentg en 

13 figure 6A« Le moteur de platines esc arrets et le moteur de roues 
remis en marche norma le. 

A la descente, en partant de la position representee en 
figure 6£ oQ les roues tournent dans le sens indiqu^ par les 
filches en pointill^Si d faible vitesse, on passe A la position 

20 indiqu^e en figure 6D pour laquelle la roue 13a arrive dans le 
vide. 

Le fauteuil commence d s'incliner et cette inclinaison 
est d^tect^e par un d^cecteur d^inclinaison tel que celui 
represent^ en figure 3* A ce moment, le moteur de platines est mis 

23 en route tandis que le couple moteur de roues est modifi^ ou 
inverse pour que les roues soient en freinage. Ainsi la roue 13a 
descend en restant en appui contre la contre-marche . Get inversion 
du sens de sollici tat ion en rotation des roues est maintenue tan- 
dis que l*on passe de la position de la figure 6C et 6B. 

30 C*est seulement quand on a atteinC la position illustr^e 

en figure 6B que le moteur de platines est arr6C6 et que le moteur 
de roues est mis en route dans une direction propre d d^placer le 
dispositif vers la position illustr^e en figure 5A et le cycle se 
r^pdte a la marche suivante. 
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Pour mettre en oeuvre les processus d^crits en relation 
avec les figures 6A ^ 6£ ec 6E ^ 6A, on ucilisera comme d^cecteurs 
d'informacions, d'une pare un d^tecceur de force contre-^ lec t ro- 
motrice associ^ au moteur d ' ent rat nement des roues, d'aucre part 
un d^cecteur d ' inc linaison, tel par exemple celui d^crit en rela- 
tion avec La figure 5. 

Des moyens sent pr^vus pour assurer le f onccionnement 
sOr et fiable dans l*une ou Tautre de trois configurations 
possib les • 

Dans une premiSre configuration, de dfiplacement normal 
oQ deux roues de chaque pLatine sonc poshes, le dfitecteur 
d 'inclinaison agit sur le moteur de d^placeraent de placine pour 
maintenir une inclinaison sensiblement constante. 

Dans une deuxi^me configuration, de mont^e d'escaliers 
ou de croctoir, la vitesse de rotation des roues est limit^e et le 
d^tecteur de force contre-^lectromot rice (f.c.e.m,) du moteur de. 
roues est mis en oeuvre dSs qu*une variation de la f.c.e.m. est 
d^tect^e, indiquant la butfie de la roue avant contre une contre- 
marche. A ce moment, la mise en rotation de la platine est 
20 d^clench^e pour une rotation de 120* tandis qu»un couple continue 
a etre appliqu^ aux roues dans le sens de Pavancement. 

Dans une troisifeme configuration, de descente d'esca- 
lier, le d^tecteur d * inc linaison d^tecte le moment oO le fauteuil 
commence h pencher, indiquant qu'une roue avant a 6€pass6 le plan 
25 d'une marche. A partir de ce moment, il d^clenche le moteur de 
platines pour une rotation de 120° et commande le moteur de roues 
pour que celles-ci soient en freinage, de sorte que la roue en 
cours de descente reste bien contre la contre-marche . Pendant 
cette phase de rotation de la platine, sa vitesse de rotation est 
30 asservie par le d^tecteur d * inclinaison pour que le fauteuil reste 
a inclinaison sensiblement constante* 

Les divers moyens d^crits ci-dessus et qui constituent 
le dispositif de d^placement motorist selon l*invention pourront 
etre soumis a la commande centralis^e d'une unit6 nurafirique, tel 
35 qu'a microprocesseur. En particulier, on pourra prfivoir dans une 
m^raoire associ^e 3 ce dernier des informations concernant les tra- 
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jets les plus souvent effectu^s, ce qui s'av^rera part icu I i$ remenc 
.utile dans Le cas d»une application aux fauteuils pour handicap's . 
Dans le cas oO le dispositif est montfi sur un chassis sur lequel 
sent pr'vues des poignfies de manoeuvre ou de prehension, il sera 
5 avantageux de pr^voir les divers organes de commande du 
dfiplacement dans la region de ces poign'es. 

En outre, dans le but d»obtenir une grande precision 
tant dans le dfiplacement du dispositif que dans ce maintien de son 
^quilibre, les raoteurs d 'entratnement utilises pourront Stre du 

10 type pas-a-pas. 

Enfin on pourra pr6voir en association avec le disposi- 
tif selon I'invention tout rooyen annexe destine ^ en ara^liorer la 
security. En particulier, dans le cas d'une utilisation avec des 
escaliers en colima^on relacivement resserr^s, il peut arriver que 
15 la profondeur des marches du cOt5 intfirieur de I'escalier soit 
insuffisante pour procurer ^ la roue ^-porteuse- int^rieure an 
appui satisfaisant pour la mont^e des marches, cetce roue pouvant 
glisser facilemenc en perdant sa prise. Dans ce cas, il sera utile 
de prfivoir, dans le region de I'int'rieur de Pescalier et tout le 
20 long de celui-ci, des moyens de maintien auxiliaires S cables, 
crfimailieres, etc,, aptes i coop'rer avec des moyens compUmen- 
taires pr^vus sur le chassis 10, 

Enfin, la pr^sente invention n'est pas limit'e au mode 
de realisation dficrit, mais en inclut toute variante ou modifica- 
25 tion que pourra y apporter I'homme de I 'art* 

En particulier, la source d 'alimentation en energie 
electrique pourra consister soit en un ou plusieurs accuraulateurs 
months sur le bati, soit encore, par exemple dans le cas d'un 
usage domestique, en une source externe telle que la tension du 
30 secteur, relifie au dispositif par un cable conducteur qui pourra 
etre associe a un cnrouleur de cable ou analogue. II est egalement 
possible d'equiper un escalier de. deux rails alimentateurs 
longeant le trajet qui doit €tre parcouru par le dispositif, des 
contacts a balais correspondants 'tant prfivus sur le dispositif 
35 pour collecter tout au long du dfipdaccment la tension pr'sente 
entre les deux rails. 
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Enfin, on pourra concevoir le dispositif de transport de 
^anifire 3 ce qu'il soit d^montabU. pour pouvoir passer par 
exemple d..un chassis de n.anutention a un chassis de fauteuil pour 
handicap^? 

Bien entendu, on pourra aussi prfivoir des moyens de 
d^coanexion d'un ou plusieurs des divers asservissements pour per- 
mectre one commande manuelle directe des moteurs. 
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REVENDICATIONS 

1. Dispositif de d^placeraent motorist, du type corapre- 
nant un chassis (10) €quip^ pour recevoir une personne ou un objec 
h transporter, et un eesieu rnont^ pivotant sur le chassis dans la 
region inf^rieure de celui-ci, I'essieu comporcant, fix5 o chacune 

5 de ses extr^mic^s, un moyen d'araiature (14) qui supporte en pivo- 
cement au moins trois roues (13), des premiers moyens moteurs 
r^versibles agenc^s pour entratner I'essieu en rotation, et des 
seconds moyens moteurs r^versibles pour s^leccivement entratner 
les roues en rotation ind5 p end amine nt de la rotation dudit essieu, 

10 caractfiris^ en ce que les premiers moyens moteurs entratnent les 
moyens d 'armature (lA) par 1 * interm^diaire d'arbres ext^rieurs 
creux (18) solidaires desdits moyens d'armature, et en ce que les 
seconds moyens moteurs entratnent lesdites roues (13) par 
1 'interm^diaire d'arbres int^rieurs (30a, 30b) qui sont coaxiaux 

15 et re^us pivotants dans les arbres ext^rieurs (18). 

2. Dispositif selon la revendication 1, caractdris^ en 
ce qu'il coraprend en outre des moyens de transmission d engrenages 
(32, 3A) entre les arbres int^rieurs (30a, 30b) et les roues (13). 

3. Dispositif selon I'une des revendications 1 ou 2, 
20 caract^ris^ en ce qu'il comprend en outre un moyen de transmission 

d plan^taires (50a, 50b) et satellite (52) entre les seconds 

moyens moteurs ec les roues (13). 

A. Dispositif selon I'une quelconque des revendications 

13 3, caracc5ris6 en ce qu^-il comprend en outre des moyens pour 
25 commander indfipendamment les premiers et seconds moyens moteurs en 

fonction d ' informations fournies par des moyens de detection (70, 

76, 78, 80) d ' inclinaison du chassis- 

5, Dispositif selon la revendication A, caract^ris^ en* 

ce que les moyens de detection comprennent, en combinaison, un 
30 moyen d'obturation (70, 78) montg fou sur un axe horizontal (72) 

solidaire du chassis, des moyens d 'Emission de lumiSre (76) et des 

moyens de detection de lumifire (80). 
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6. Disposicif de d^placement motorist, du type compre- 
nant un chAsais (10) ^quip^ pour recevoir une personne ou un objet 
a cransporter, et un essieu mont^ pivotanc" sur le chflsais dans la 
region inffirieure de celui-ci, l*essieu comportant, fix6 d chacune 

5 de ses extr^mic^s, un moyen d'armature (14) qui supporte en pivo- 
temenc au moins trois roues (13), des premiers moyens raoteurs 
r^versibles agenc^s pour entratner Pessieu en rotation, et des 
seconds moyens moteurs r^versibles pour s^lectivement entratner 
les roues en rotation ind^pendaroment de la rotation dudit essieu, 

10 caract^ris^ en ce qu'il comprend en outre un moyen de detection 
d 'inclinaison et un moyen de detection de force contre- 
5 lec tromotrice des seconds moyens moteurs, et des moyens de com- 
raande pour actionner les premiers et seconds moyens moteurs en 
r^ponse aux signaux de ces d^tecteurs et ^ un ordre externe de 

15 configuration (d^placement normal, mont^e, descente). 

7. Dispositif selon la revendicacion 6, caract^ris^ en 
ce que, en configuration de d^placement normal, le d^tecteur 
d *inclinaison agit sur les premiers moyens moteurs pour maintenir 
une inclinaison sensiblement Constance* 

20 8. Dispositif selon la revendicacion 6, caract^ris^ en 

ce que, en configuration de mont^e, Ic dfitecteur de force contre- 
^ lectromotrice est mis en oeuvre pour indiquer la but^e d*une roue 
contre un cont re-raarche et pour entratner en consequence la mise 
en rotation de la platine pour une rotation pr^d^tennin^e tandis 

25 qu'un couple continue d 6tre appliqu^ aux roues dans le sens de 
1 'avancemenC . 

9. Dispositif selon la revendicacion 6, caracc6ris6 en 
ce que, en conf iguracion de descente, le d^tecteur d * inclinaison 
d^Cecte le momenc oQ le fauCeuil commence S pencher a llextr^mic^ 

30 d'une marche pour d^clencher le premier moyen moteur pour une 
rotation pr^d^Cermin^e ec pour commander les seconds moyens 
moteurs pour que les roues soient en freinage. 

10. Dispositif selon l*une quelconque des revendications 
6 3 9, caraccSris^ en ce que, au cours de tous les mouvements 

35 interra^diaires, le dgtecteur d ' inc linaison agit sur les premiers 
moyens moteurs pour maintenir une inclinaison constante en 
acc^l^rant, ralentissant ou inversant le sens de rotation desdits 
premiers moyens moteurs. 
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